























R∆U − (U ·∇)U −∇P,
∇ ·U = 0
in Ω× (0,∞)
Ω ⊂ Rd:d次元有界領域, d = 2, 3, R:Reynolds数
U (x, t) ∈ Rd, P (x, t) ∈ R, ((x, t) ∈ Ω× (0,∞)):流速と圧力
定常Navier-Stokes方程式 0 =
1
R∆US − (US ·∇)US −∇PS,
∇ ·US = 0
in Ω






R∆u− (US ·∇)u− (u ·∇)US −∇p,




= (U −US, P − PS) (非線型項−(u ·∇)uは無視されている)
制御目的: Stokes-Oseen方程式に制御入力項を加えて，指数的に(u, p) →
0 (t→∞)としたい;

























{(λi, φi)}i∈N : Aの固有値問題の解,{(sλi, φ∗i )}i∈N : Aの随伴A∗の固有値問題の解,
ui(t)
∆
= 〈u(·, t), φ∗i 〉
(Sakawa 1983ではAは自己共役，従ってφi = φ∗i )
• (各成分の時間的指数減衰度に対応する)固有値λiは，C上集積せず，





















































z2 ((n− l) dim.)
dz1
dt
= A1z1 +B1f +G(y − C1z1 − C2z2)
Y. Sakawa,“Feedback Stabilization of Linear Diffusion Systems,”SIAM Journal on Control
and Optimization, vol. 21, no. 5, pp. 667–676, Sep. 1983.
